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本論文は全 6 章からなる． 







第 5 章では，第 4 章で提案したコイル構成を使用し，150 ~ 600 W クラスの産業用製
品への適用が可能であることを確認した．また，より大出力の産業製品を考慮し，より
漏洩磁界を低減できるコイル構成の提案，検証の結果を示した． 
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Table 2.1 非接触電力伝送の方式と媒体とするエネルギー[12] 




















































る電力は百万 kW 級が想定され，36,000 km の伝送距離を確保する必要がある．この条
件で電磁界・電磁波に関する防護ガイドラインに照らし合わせると，地上側の受電設備




う．また，受電器として 10 cm 立方のものを考えた場合，ガイドラインを適用すると受
電電力は 10 mW 以上を受け取ることができず，小規模の受電電力となる電力制限が存
在し，民生機器への応用には大きな足枷となる． 
















































































































































































電力伝送のメカニズムは，電源に 1 ターンのループコイル A を接続して送電側のオー
プンコイル S にエネルギーを送り，さらに S から受電側のオープンコイル D にエネル
ギーを伝送し，D から負荷に接続された 1 ターンのループコイル B へと給電を行うもの
である．本方式は，Fig. 2.6 の写真のように大々的に発表され，非接触電力伝送技術に
大きな注目を集めるきっかけとなった．2008 年には Intel 社より大きさの異なるコイル
を利用した Wireless Resonant Energy Link (WREL)システムが発表されるなど，非常に注
目されている方式の一つである．しかしながら，本方式では波長やコイルサイズ，使用
周波数に制約が存在し，数メートルの伝送距離をとる場合，コイル直径が数十 cm，周
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2.3.1.2 電動車両 
もう一つの大電力応用では， EV や AGV などの大小様々な電動車両への適用が検討
されている．化石燃料を使わず，バッテリーに蓄えた電力で走行する EV は環境にやさ
しいクリーンな乗り物として以前から注目されている．現在では日産自動車のリーフ
e+やテスラの model 3 など，既に一般発売されている車種もあるが，普及の大きな壁に
なっているのが航続距離とバッテリーの充電時間である．リーフ e+を例に取ると，62 
kWh のリチウムイオンバッテリーを満充電とした場合の航続距離は 570  km（JC08 モ
























































































































まっており，近年では業界団体 WPC によって Qi[38]という規格が制定されて一部の機器
への搭載が行われているほか，Table 2.2[39]~[41], [43]のように PMA [39]や A4WP[40]，WPMc[41]
といった各陣営が実用化にむけてしのぎを削っているところである．しかしながら，現

























































































































































AGV に関しては同一のものを 24 時間稼働することができず，利便性向上の妨げとなっ
ている．また，EV や AGV などの大電力給電が必要な製品は，電磁誘導方式を採用す
る場合，その性質上送受電コイル間の結合が低い状態となる上，使用周波数も高くなる
ため，システムから発生する漏洩磁界による人体への影響が懸念される．そのため，漏
洩磁界を，ICNIRP のガイドラインにより定められた基準値である「磁界発生源から 20 
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器は，1 次側，2 次側のコイルが同一のコアに巻きつけられ，コイル間結合がほぼ 1 と
なるように設計されており，その磁路は基本的に閉磁路となる．そのため 1 次，2 次間
の電圧の変換は，2 つのコイルのそれぞれの巻数 N1，N2を利用して 
 














































磁束が存在する場合の等価回路は Fig. 3.2 のようになる．図中の L1, L2は漏れインダク
タンスに相当し，この部分がロス成分を左右する要因となる．この漏れインダクタンス
を補償し，高効率で電力伝送を行う手法として，コンデンサの挿入により漏れインダク





























































































その時の最大効率は Table 3.1 のようになる． 
これによれば，効率を最大とする最適負荷の値は 2 次コイルの等価直列抵抗（ESR）







1 + √1 +   
   (3.1) 
 
という式で表せる．本式の横軸を α，縦軸を効率 ηmax で表すと Fig. 3.4 のようになる． 
この図から，効率は指標 α と相関性があり，効率を高くするためには，α の値を大きく
取る必要があることがわかる．α はコイル間の結合係数 k の 2 乗と，それぞれのコイル
の性能指数 Q の積となっており，高効率とするためにはコイル間の結合係数 k，あるい

















式を結合という観点から分類すると Table 3.2 のようになる．これまで一般的に用いら
れてきたものは，コイル間の結合が比較的高く，漏れインダクタンスは比較的小さいた
め直列，並列共振による補償で，変圧器に近い振る舞いとして考えることができるため，



















































Table 3.1 直列共振，並列共振時における最適負荷と最大効率[49] 
 
ただし，  =    






















Fig. 3.4 性能指標 α と最大効率 ηmaxの関係図 
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(a) k=0.5 のとき 
(b) k=0.02 のとき 
Fig. 3.5 直列共振，並列共振における負荷特性 
 





































結合係数 0.1< <0.1 
漏れ磁束 少 多 
位置余裕度 △ ◎ 











































3.3.1  LC ブースタ方式 
3.3.1.1  LC ブースタ方式の原理 
低結合条件においては，従来の手法による補償を行なっても，負荷に印加される電圧
はほとんど変化しない．一方で，Fig. 3.9 に示すように漏れインダクタンス L2はコンデ
ンサ C2との共振により，大きな電圧が印加され， 
 
    <     
 
となる．そこで，この漏れインダクタンスによる影響を利用する方式が考案された．こ





成を Fig. 3.11 に示す．2 次側に第 3 のコイルを追加することで共振回路と負荷回路を分
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本システムのコイル構成は，第 2 章で紹介した磁界共鳴(電磁界共振結合)方式と類似




100 kHz 帯以下の周波数への適用は困難である．一方，LC ブースタ方式は，空間の電
界分布ではなく，コンデンサを挿入することで共振させる方式である．これにより，数
100 kHz 帯への応用や，コイルの小型化が可能である．また，直列共振などで 1 次コイ
ルに十分な励磁電流を流すことで 1 次側には独立した共振器が不要である．したがって，
適用する周波数帯やサイズによっては，先行研究で提案された LC ブースタが必要とな
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  =    

























   (3.5) 
 
と表される.  
このように，LC ブースタ方式では 2 次側のコイル 2 つに基づいた指標 β を調整する
ことにより，従来よりも幅広い負荷に対して整合を取ることが可能であるため，Q 値の
高いコイルであれば様々な用途に応用可能な方式である． 
式(3.5)について，指標αを 100 として，β，QL3を変化させた場合，Fig. 3.14 のように
なる．この図から， QL3 がどのように変化しても，β を大きくすることで高効率に近づ
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いていくことがわかる．αを 100 とした場合は，効率は 82 %である． 
一方，Table 3.1 によれば，α を 100 とした場合の最大効率は，Fig. 3.15 に示すように
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3.3.1.2  LC ブースタの特性 
先行研究で示された LC ブースタの特性確認を以下に紹介する．Fig. 3.16 に示すコイ
ルを使用し，特性を確認した．１次側は素線径 0.08 mm，320 本撚りのリッツ線，2 次
側は素線径 0.08 mm，40 本撚りのリッツ線のものを使用した．それぞれのコイルサイ
ズおよび LCR ハイテスタで測定したコイルパラメータを Table 3.5 に示す．なおこのと






































































Table 3.5 使用したコイルのパラメータ 
 L1 L2 L3 
外径 [mm] 250 40 30 
内径 [mm] 208 9 22 
巻数 10 40 2 
L [μH] 45.4 35.5 0.27 
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次に，負荷特性を確認するために，回路シミュレータでシミュレーションを行った．
このとき，回路に挿入するコンデンサ C1, C2の値はそれぞれ L1, L2と共振条件が整うよ
うに設定した．この条件のもとで，指標 β の変化を模擬するため，k23の値を 0.2~1 の間，
β の値で 180 ~ 4500 の間に設定し，負荷特性を確認した．それぞれの β における効率の
負荷特性シミュレーション結果を Fig. 3.17 に示す． 
この結果から，β の値によって最適負荷が変化していることがわかる．これにより，
3.3.1.1 節で計算した β の調整によるマッチングが行えることを確認できた． 
また，β と最大効率の関係を Fig. 3.18 に示す．計算結果と同様，β の値が大きくなる
につれて最大効率は飽和し，70 %程度となることがわかる．今回のシミュレーションで
想定した系では，α = 30 となり，α から予想される最大効率は 70.5 %であったことから，
最大効率は α によって決定されることを確認した．一方，Fig. 3.17 の結果を各負荷と β
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実験では，Fig. 3.16コイルを用いた．受電コイル群が 1次コイルの中心軸上に配置し，
L2 コイルには測定条件である 380 kHz 近傍で共振を行うようにコンデンサが挿入され
ている．このとき供試負荷として 10 Ω の純抵抗を用い，2 つのコイル L2，L3の相対位
置を調整して β (k23)を変え，想定負荷に対するマッチングの様子や電力伝送の範囲につ
いて測定を行った． 
実際に挿入されたコンデンサとブースタの共振周波数は 383 kHz であり，実験はすべ
て 1 次コイルの励磁電流を 1.0 A とする定電流励磁条件で行った． 
1 次コイルの中心軸上，垂直方向の距離（Gap）を 10, 20, 50 mm とした．それぞれの
点において，コイル L2と L3の相対位置を変えて結合 k23を調整し，指標 β を変化させ
たときの効率の変化を測定した．測定した k23の値と β の関係を Table 3.6，その結果を
Fig. 3.20 に示す． 
供試負荷 10 Ω の場合，β = 1260 (k23 = 0.53)となる点で効率が最大となった．これによ
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れは，2 組の受電コイルの位置をずらして配置し，更に 2 つの送電コイルそれぞれに印
加する電流を逆位相とすることで漏洩磁界の低減を可能としている．この構成における
道路に埋設された送電コイルを Fig. 4.1[50]に示す．この構成において，小型・中型バス
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4.2.2  8 の字コイル(DD コイル) 
 8 の字コイルは，Qualcomm, Inc.などが研究を行っているコイル構成である．Qualcomm, 
Inc. が作製した 8 の字コイルを Fig. 4.2 [51]に示す．一般的な非接触電力伝送に用いられ
るスパイラルコイルと比較すると位置ずれやコイル間ギャップを大きく取ることはで
きないものの，同程度のコイル間結合と高い漏洩磁界低減効果を持つコイル構成である． 
8 の字コイルは，1 本の導線を 8 の字状に設置し，中心部を同位相，両端を逆位相の磁
界を発生させることで近傍界では磁界を強め合い，遠方界では磁界が打ち消し合って漏
洩磁界を低減させるものである．8 の字コイル構成を用いた送電コイルにおける磁束密
度分布概略図を Fig. 4.3 に示す．これは受電側においても同様の磁束密度分布となる．
赤い線はコイル中心部から発生する磁界，青い線はコイル端部から発生する磁界を表し
ている．この図から，コイル中心部では磁界を強め合い，コイル遠方においては磁界を





























































- 71 - 
 
4.2.3 直交巻き型分割コイル 





されている．また，位置ずれを 20 cm 程度まで許容することができ，コイル間ギャップ






















































































に，韓国の KAIST が開発した On-Line Electric Vehicle (OLEV) では送受電コイルをフェ
ライトで囲い，受電コイルに磁束が飛びやすいように磁極を設けており[55]，200 mm の
ギャップで伝送効率 80 %以上を達成している．さらに，Fig. 4.8[56] に示すような，建設
費の削減と送電コイルの堅牢性を高めるために，The Fifth Generation (5G) OLEV と呼ば


















































































 (b) 正面から見たコイル構造 




















タ自動車と共同で Fig. 4.10[58][59] に示すような 20 kW 非接触給電の実証実験を行い 





































 (b) 送電コイルの並列接続 











 (a) 飛び石方式における非接触給電システムのモデル 
 
 
 (b) 実験の様子 
Fig. 4.10 飛び石方式を用いた 20 kW 非接触給電システム[58][59] 
 





















































































 (b) 中継コイルを 5 つ使用した場合の給電状況 
















際のコイル概形を Fig. 4.13 に示す．このコイル構成は従来の送受電コイルサイズ 1 対 1
のものと大きく異なるが，各コイルのパラメータ及びコイル間の結合係数を得ることが
できれば式(3.1)及び式(3.5)に基づいて給電効率を計算することができる． 
また，この 8 の字コイル構成を用いたループコイル方式における 3.3 kW 給電時のシ
ミュレーションにおける漏洩磁界の比較を行った．比較用のコイル構成は，受電側がス
パイラルコイル，送電側が矩形型のループコイル構成であり，それぞれのサイズは 8 の
字コイル構成の物と同一である．3.3 kW については，EV 向け非接触電力伝送における
規格で定められた出力で設定した．それぞれの解析結果を Fig. 4.14，Fig. 4.15 に示す．
これらの図は，地面から水平方向に受電コイルの進行方向を見たものであり，図中の赤
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4.5 第 4 章まとめ 
 第 4 章では，既存の漏洩磁界低減コイル構成と稼働中給電コイル構成を紹介した．こ
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600 W 給電，漏洩磁界低減効果の検証を行った． 
本研究では，使用周波数を 85 kHz 帯とした．これは，大電力での非接触電力伝送に
おける規格が定められていないため，EV 向け非接触電力伝送における規格で定められ
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5.2 シミュレーションと実測の妥当性の検証(EV 用コイル) 
昨今の省エネルギー問題や環境汚染の解決策として EV が急速に発展しつつあるが，
未だ一般に浸透しているとは言い難い．欧州等における 2040 年までの全自動車 EV 化
という方針により，世界中で EV シフトが波及し，我が国においても 2030 年までの EV
シフトが目標に掲げられたが，迅速に EV を普及させるにはいくつかの課題が残されて
いる． 
EV 普及への課題は，大きく分けて 2 つある．1 つはバッテリー容量に関する課題で，
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5.2.1 コイル設計 
実装を想定した実規模モデルは，送電コイルのコイル長 20 m，幅 30 cm の 8 の字コ
イルであり，受電コイルは縦 40 cm，幅 30 cm の 4 回巻の 8 の字コイルで構築されたブ
ースターコイル，1 回巻で構築されたピックアップコイルで構成される．実装を前提と
して構築された停車中非接触給電用受電コイルは幅 30 cm のものであるため，車底部へ
の装着を想定して実規模モデルの受電コイル幅も 30 cm とした．送電コイル幅について
は，自動運転技術の進歩を考慮し，位置ずれを考慮せず受電コイル幅と同一である 30 cm
とした．受電コイルの縦方向は送電コイルとの結合やインダクタンスを考慮して 40 cm
とした．コイル間ギャップについては，一般的な自動車の車底部が約 15 cm 程度である
ため 15 cm と設定した．今回作製した小型スケールモデルは，コイルの幅を 6 cm，8 cm，
10 cm としたため，全体的なサイズは実規模と比較してそれぞれ 1/5，1/3.75，1/3 スケ
ールとなる．他のスケールについても，1/5 スケールと同様にすべてのサイズが縮小さ
れたものである．1/5 スケール，1/3.75 スケール，1/3 スケールにおける作製したコイル
























































L [μH] 15.31 5.07 0.52
R [mΩ] 204.60 19.50 7.90
Q 39.96 138.86 35.15


































L [μH] 21.78 8.19 0.75
R [mΩ] 264.20 119.11 59.31
Q 44.03 36.73 6.75


































L [μH] 29.34 12.70 1.09
R [mΩ] 320.50 33.30 9.91
Q 48.89 203.68 58.74




1/5，1/3.75，1/3 スケールそれぞれのシミュレーション結果と実験結果を Table 5.4 ~5.9
に示す．また，各スケールにおける実測値とシミュレーション値の比較グラフを Fig. 
5.1 ~5.3 に示す． 
1/5 スケールでは，効率が悪く，低い出力での測定となったため，1 W と 2 W での給
電とした．Table 5.4，Table 5.5，Fig. 5.1 から，シミュレーションにおいても実測時と
同様の結果を得ることができた． 
1/3.75 スケールでは，出力が 5 W，10 W，15 W におけるパラメータの測定を行った．
1/3.75 スケールにおけるシミュレーション，実測データを以下に示す．Table 5.6，Table 
5.7，Fig. 5.2 より，シミュレーションと実測値において双方共にほぼ同等の結果を得る
ことができた． 
1/3 スケールにおいても，出力が 5 W，10 W，15 W におけるパラメータの測定を行っ
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5.2.2.2 8 の字コイル設計上の考察 
5.3.2.1 節における 1/5 スケールにおいて効率が著しく下がってしまう現象については，
スケールが小さくなるにつれてコイルの開口面も縮小してしまい，各コイル両端にて磁
界を打ち消してしまうためと思われる．式(3.2)~式(3.5)より，インダクタンス L，内部
抵抗 r，結合係数 k の影響が示唆されている．よって，磁界の打ち消しがそれらの影響
を招いていると思われる．各モデルにおける開口部面積比とインダクタンス，結合係数

































































































































比較結果を Fig. 5.6 に示す．また，起磁力を一定とした漏洩磁界の実測における比較結




















































































































































































ている．それらの解決策として，街中での近距離移動を想定した 1 ~ 2 乗りの小型電動
コンセプトカーなどを指すパーソナルモビリティが各国で普及しつつある．電動キック
ボードはその一種で，電動アシスト自転車やセグウェイなどと比較して軽量であり，サ



















































差が 0 となる必要電力は 150 W であったため，この電力を給電可能なコイルの設計を
行った．また実際に電動キックボードを走行させた場合，受電コイルの位置が送電コイ
ルの位置から±4 cm であったため，この位置ずれを許容できる設計とした． 
受電コイルサイズはキックボードへの搭載を考慮して 30 cm×30 cm とした．送電コ
イルサイズは進行方向に 10 m，幅は受電コイルの幅と同一である 30 cm とした．送電
側が 10 m というサイズのため，一般的に用いられるフェライトは受電側のみの装着と
した．路面からキックボード底部の距離が 3 cm のため，コイル間ギャップを 3 cm とし
た．また，負荷整合が必要であったため，LC ブースタを使用した．この時のコイルパ
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L [μH] 156.3 19.52 3.56
R [mΩ] 595.00 38.80 34.00
Q 140.00 269.00 55.00
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5.3.2 実験結果 
このコイル構成における給電結果を Table 5.11 に示す．ずれはコイル中心から表記さ
れた数値分横にずらしたことを意味している． 
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5.3.3 まとめ 
送電コイルが 10 m というサイズのため，一般的な電磁誘導方式におけるワイヤレス
給電の際に使用されるフェライトを装着できなかったものの，電動キックボードに必要
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5.4.1 ワイヤーハーネス用コイル設計 
今回は，求められる出力電力は 150 W であるため，この電力を供給可能なコイル設
計を行った．車輛への装着を想定しているため，コイルサイズには制限があるため，受
電コイルは座席に装着可能な 16 cm×16 cm のものを作製し，送電コイルは幅を受電コ
イルと同サイズである 16 cm，長手方向には座席の稼働を考慮して 1.4 m とした．また，
座席と車輛の床の距離から，コイル間ギャップは 3 cm である．コイルサイズや設置状
況を考慮した場合，フェライトの装着が可能であるため，送受電コイルにフェライトを
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L [μH] 64.56 7.51
R [mΩ] 110.70 9.93
Q 311.46 403.65










Fig. 5.10 から，ICNIRP のガイドラインにより定められた基準値である「磁界発生源





















































































































に必要な 150 W の電力の供給が可能であることを確認した．また，その際の漏洩磁界
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5.5 大電力移動中給電(AGV 用コイル) 
AGV は無人搬送車とも呼ばれ，主に産業用途で広く用いられる自動運転車の一種で














5.5.1  AGV 用コイル設計 
AGV への給電実験は，600 W の給電が可能であるコイルの設計を行った．非接触給
電システムの搭載を予定している AGV のサイズから受電コイルは幅 20 cm，長手方向





て±1 cm であったため，コイル間ギャップを 2 ~ 4 cm とした．作製したコイルのパラ
メータを Table 5.14 に示す．また，使用した AGV を Fig. 5.12 に示す． 
漏洩磁界の測定は，同サイズの矩形-スパイラル形状のものを作製して比較を行った．
また，送電コイルが 2 m であることから受電部付近における測定と受電部からある程度
離した位置での測定を行った．この測定位置の図を Fig. 5.14，Fig. 5.15 に示す．それぞ







































































L [μH] 57.31 24.21 2.77
R [mΩ] 71.50 48.98 4.71
Q 428.08 263.98 314.09
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5.5.1.1  600 W 給電結果 
コイル間ギャップ 2 cm ~ 4 cm それぞれにおいて 600 W の給電を確認した．その結果
を Table 5.15 に示す．この結果から，全てのギャップにおいて 600 W の給電が可能であ
ることがわかる．コイル間の伝送効率は 78 ~ 86 %と，高効率での給電が可能であるこ
とが確認できた． 
次に，ギャップ 3 cm における 8 の字コイルとスパイラルコイルの漏洩磁界比較結果
を示す．コイル付近の比較を Fig. 5.16 に，コイルから離した際の比較を Fig. 5.17 に示
す．このグラフから，どちらの条件においても 8 の字コイル構成で漏洩磁界が低減でき
ていることがわかるが，特に受電部付近において効果が顕著であることが確認できた．
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5.5.1.2 まとめ 










































今回，8 の字コイル形状を採用しているが，これに加えて送電側にもう 1 組の 8 の字
コイルをキャンセルコイルとして組み合わせることで，更なる漏洩磁界の低減を図る．
このキャンセルコイルに関して，最も有効なサイズや電流値の検討を行う．送電コイル
と同等の大きさに設定したキャンセルコイルを含めた送電側コイル構成図を Fig. 5.18 
に示す．図中の A，B は Fig. 5.11 中の A，B と対応しており，コイルの向きを示してい
る．Fig. 5.18 で示したコイルは，Fig. 5.11 で示した送電台の内部に配置される．また，
シミュレーションに用いた送受電コイルの概形を Fig. 5.19 に示す．キャンセルコイル
の電流を変化させ，どの範囲で漏洩磁界の低減効果が発揮されるかを確認した．また，
このシミュレーションにおいて，磁界発生源から 20 cm 地点での磁束密度の他，基準と
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5.5.2.2 キャンセルコイルのシミュレーション結果 
送電コイルに流れる電流を基準とし，キャンセルコイルに流す電流を 1 倍，1/2 倍，
1/3 倍，1/4 倍，…と変化させた．この時のキャンセルコイルの幅は送電コイル幅と同一
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キャンセルコイルがない場合の磁界解析結果と，キャンセルコイル幅 10 cm で電流を
変化させた場合の磁界解析結果を Fig. 5.22 ~ Fig. 5.27 に示す．キャンセルコイルの電流
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次に，キャンセルコイルの幅を 2.5 cm ~ 20 cm まで変化させ，各コイル幅において最
も漏洩磁界を低減できる電流値の検討を行った．この電流値を最適電流値とする．一例
として，キャンセルコイルの幅を 5 cm に変化させたものの概略図を Fig. 5.30 に示す． 
各キャンセルコイルにおける最適電流値を用いた場合の 3 m 地点での磁束密度のシ
























































































Coil width [cm] Magnetic flux density B [nT]



















































キャンセルコイルを受電コイルのサイズとほぼ同等の長さ 40 cmとして 5つに分割し，
各コイルの電流を変動させてシミュレーションを行った．分割型キャンセルコイル構成
を Fig. 5.31 と Fig. 5.32 に示す．受電部付近のキャンセルコイルを A，その両隣のキャ
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5.5.3.2 分割型キャンセルコイル単体駆動シミュレーション 
 まずは送電コイルの駆動中に A，B，C それぞれを単体で駆動させ，電流を変化させ
て 3 m 地点での漏洩磁界の変化を確認した． 
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このシミュレーション結果から，A 単体での駆動における 3 m 地点の磁束密度は 27 A
での駆動が最も漏洩磁界を低減できることがわかる． 
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この結果より，B の単体駆動では最適電流は 15 A であることがわかる． 
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以上の結果から，受電部付近のキャンセルコイル A の電流は 0 A が最適であることが




まずは B，B’の電流を単体駆動の最適電流の 1/2 で固定し，C，C’の電流を変動させ
た場合のシミュレーション結果を Fig. 5.55 ~ Fig. 5.57 に示す． 
キャンセルコイル B，B’の電流を 1/4 で固定し，C，C’の電流を変動させた場合のシ
ミュレーション結果を Fig. 5.58 ~ Fig. 5.60 に示す． 
B，B’の電流を単体駆動の電流値から 1/8 に固定し，C，C’の電流を変動させたシミュ























































































































































ルの電流値を Table 5.17 に示す． 
また，分割していないキャンセルコイルと分割型キャンセルコイルの比較を Fig. 5.64，
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5.6 実用化に向けた AGV 動作試験 
 最後に，今回作製した 8 の字コイルを AGV に装着し，送電台を使用して実際の工場
を模擬した状態で 600 W 稼働中給電の実験を行った．AGV に LED を装着し，給電を行
っている間は LED が点灯するシステムを構築した．この給電時の様子を Fig. 5.66 ~ Fig. 
5.71 に示す．Fig. 5.66 は，オートマッピング機能で自動走行する AGV が給電台に向か
って走行する様子である．Fig. 5.67 は，送電台付近に到着し，方向転換した AGV の様
子である．Fig. 5.68 と Fig. 5.69，Fig. 5.70 では，送電台に沿って AGV が走行し，さら
に稼働中給電によって LED が点灯しているため，送電台のどの位置を走行していても
給電が可能であることがわかる．Fig. 5.71 では，走行を続けることで送電台から受電部
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 Fig. 5.70  AGV 実用化試験 5        Fig. 5.71  AGV 実用化試験 6 
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3.3 kW クラスの大電力給電が可能な 8 の字コイル構成に注目した．また，稼働中給電
の方式についてはループコイル方式，飛び石方式，中継コイル方式が提案されている．
このうち，飛び石方式と中継コイル方式は給電可能範囲に制限があるため，給電範囲や
給電効率に優れるループコイル方式に注目した． この 8 の字コイル構成とループコイ
ル方式を組み合わせることで漏洩磁界低減機能を有した稼働中における非接触電力伝
送システムを提案した．これにより，第 2 章で挙げた非接触電力伝送システムの普及に




第 5 章では，先行研究で示された設計手法である LC ブースタ方式と，第 4 章で提案
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